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(54) Title: TRANSPORT SYSTEM 

(54) Bezeichnung: TRANSPORTSYSTEM 




(57) Abstract 



The invention relates to a transport system, especially for the progressive pressing of large workpieces. The inventive transport 
system is characterised by a narrow structural shape but Is still suitable for considerable transport steps. The regulation of two drives in the 
direction of rotation in relation to each other enables all of the travel curves to be made in one plane. This simple construction provides an 
inexpensive solution for a highly dynamic transport system. 

(57) Zusammenfassung 

Ein insbesondere fOr GroSteilstufenpressen vorgesehenes Transportsystem zeichnet sich durch eine Baufomi geringer Breite aus 
und erniOglicht trotzdem groBe Transportschritte. Durch die Regelung von 2 Antrieben im Drehsinn zueinander kdnnen alle bcliebigen 
Fahrkurven in einer Ebcne realisiert werden. Durch den einfachen Aufbau wird eine kostengiinstige Ldsung erreicht fttr ein hochdynamisches 
Transportsystem. 
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" Transport sys t em " 



Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Transportsystem zum Transport ier en 
von Werkstucken aus einer Bearbeitungsstation in die 
nachfolgende Bearbeitungsstation einer Presse, PressenstraSe 
Oder dergleichen nach dem Oberbegriff des Anspruches 1. 



Stand der Technik 

Erfordert die Herstellung eines Werkstuckes mehrere 
Arbeitsoperationen, so werden zur wirtschaf tlichen Fertigung 
des Blechteils die erf orderlichen Einzeloperationen in einer 
sogenannten Transf erpresse oder PressenstraSe durchgef uhrt . Die 
Anzahl der Werkzeuge entspricht dann der Anzahl der 
Arbeit sstuf en, die zur Herstellung erforderlich sind. Derartige 
Stufen- Oder Transf erpressen besitzen eine 
Transporteinrichtung, mit welcher die Werkstucke von einer 
Arbeitsstation zur nachsten weitertransportiert werden. 

Im Regelf all sind heute solche Transporteinrichtungen mit 
Tragschienen ausgerustet die sich durch die gesamte Lange der 
Umformmas chine erstrecken. Zum Transport der Telle sind die 
Tragschienen mit Greifer- oder Halteelementen bestuckt. 
Unterschieden wird dabei, je nach Bewegungsablauf , zwischen 
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eflnem mit Saugextraversen bestuckten Zwei-Achs transfer oder 
einem mit Greiferelfementen versehenen Drei-Achs transfer. Als 
Zusatzbewegung kann auch eine Verschwenkung zur Lagever§nderung 
des Teiles wShrend dem Transport schritt erforderlich sein. 

Die Trans ferbewegung wird liber Kurven eingeleitet, die uber 
Bewegungsubertragungselemente mit dem Stofielantrieb 
zwangssynchronisiert sind. Die Herstellung von insbesonders 
groSf lachigen Teilen fuhrte zur Entwicklung der 
GroSteilstuf enpressen in immer grofieren Dimensionen bezogen auf 
die Umformkraft und die Transportwege . Werkzeugabstande in 
einer GroSenordnung von 3000 mm sind heute durchaus ublich und 
damit sind auch entsprechende Transport schritte erforderlich. 

Als Ergebnis dieser Entwicklung stehen die zu beschleunigenden 
und abzubremsenden Massen der Transf ersysteme in einem volligen 
Gegensatz zu den geringen Massen der zu transport ierenden 
Telle . 



Ein weiterer Nachteil ist der 
die Kurvenantriebe vorgegeben 
Werkstuck muBten in der Regel 
werden. 



starre Bewegungsablauf der durch 
wird, Bei Urarustung auf ein neues 
auch die Transf erkurven angepafit 



Urn diese aufgezeigten Nachteile zu vermeiden befassen sich 
jetzt Schutzrechtsanmeldungen mit der Ablosung des bisherigen 
Transf ersystems durch eine entsprechende Anzahl von zwischen 
den Bearbeitungsstuf en angeordnete, mit Eigenantrieb 
ausgerustete Transf ersysteme. Eine solche Anordnung ist in der 
EP 0 672 480 Bl offenbart. An den Standern angeordnete 
Transf ersysteme sind mit einer Anzahl von Antrieben 
ausgerustet, die in Wirkverbindung mit den 

Bewegvmgsubertragungsmitteln den Teiletransport ausfuhren. Als 
Besonderheit ist das System sowohl als Zwei-Achstransfer mit 
Saugerbalken ; als auch als Drei-Achstransfer mit Greifem 
umrustbar. Allerdings erfordert dieser universelle Einsatz 
einen entsprechenden baulichen Auf wand. 
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ril)enfalls in jedem Standerbereich angeordnet ist eine in der DE 
. 196 544 75 Al offenfiarte Trans fereinrichtiing. In dieser 
Anmeldung werden fur den Antrieb Elemente die als 
-Parallelkinematik- bekannt sind verwendet. In Abwandltmg 
dieser bekannten Bewegimgselemente wird jedoch keine 
teleskopartige Verlangerung der Antriebsstabe vorgenommen, 
sondern bei konstanter Stablange werden die Anlenkpimkte 
verandert und damit die Transportbewegungen erreicht. Die die 
Krafte bzw. Drehmomente aufnehmenden Anlenkpunkte sind im 
Abstand zueinander nicht konstant und insbesondere wenn diese 
Punkte aufgrund der gewunschten Pahrkurve dicht beieinander 
liegen konnen Abstutzungsprobleme auftreten. Zur Erhohung der 
Systemsteif igkeit werden auch weitere zueinander parallele 
Lenker vorgeschlagen die untereinander mit Quertraversen 
verbunden werden. Zur Erreichung eines funktionssicheren 
Transportes von grofif ISchigen Teilen wird das verges chlagene 
System entsprechend aufwendig. 



Aufgabe und Vorteil der Erf indung 

Der Erf indung liegt die Aufgabe zugrunde mit einfachen 
Mafinahmen ein hochf lexibles \ind prazises Transport system zu 
schaffen, welches uncdDhangig von der jeweiligen Transportlage 
eine gleichmafiig sichere Abstutziing der auftretenden Krafte und 
Momente gewahrleistet • 

Diese Aufgabe wird ausgehend von einem Transportsystem nach dem 
Oberbegriff des Anspruch 1, durch die kennzeichnenden Merkmale 
des Anspruch 1 gelost. In den Unteranspriichen sind vorteilhafte 
xind zweckmaSige Weiterbildxingen des Transportsystems angegeben. 

Der Erfindxing liegt der Gedanke zugrunde, daS durch Drehzahl- 
uxid Drehsinnregelung von 2 Antrieben zueinander und in 
Wirkverbindung mit Bewegungsiibertragungsmittel beliebige 
zweiachsige Bewegungen in horizontaler und/oder vertikaler 
Richtung mdglich sind. 2 hochdynamische Antriebe werden dabei 
durch einfache Regelvorgange , die den Drehsinn und die Drehzahl 
beeinf lussen, geregelt. Diese Regelung erzeugt durch 
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V ' J^ewegungsuberlagerung in der X- irnd Y-Achse jede programmierte 
Fahrkurve in einer 'Ebene, 

Wird als Bewegungsubertragungsmittel ein Zahnstangen- oder 
Zahnriementrieb verwendet, wobei die Einleitiang der Fahrkurve 
auf einen Schwenk- bzw. Transportarm uber ein Zahnrad erfolgt, 
so ist damit auch durch den xinveranderbaren Zahnraddurchmesser 
eine gleichmafiige Drehmomentenabstutzung gewahrleistet . Die 
jeweilige Bewegungsposition fuhrt zu keinerlei Veranderung des 
wirksamen Hebelarms zur Drehihomenteneinleitung bzw. Abstutzung 
und gewahrleistet damit einen sicheren und prazisen 
Teiletransport . 

Je nach Auf gabenstel lung kann das Transport system in einfacher 
Ausfiihrung oder in zweifacher Ausfuhrung spiegelbildlich 
zueinander jeweils quer zur Pressentransportrichtung im 
Standerbereich angebracht werden. Bei paarweisem Einsatz sind 
die beiden Transport systeme z.B. mit einem die Telle tragenden 
Saugerbalken verbunden. Naturlich kann bei einer 
Doppelteilfertigung auch jede Transporteinrichtung uber einen 
eigenen einseitig abgestutzten Saugerbalken verfugen und die 
Transportsysteme unabhangig voneinander angetrieben werden. 
Eine Synchronisation der Teiletransporteinrichtung mit dem 
PressenstoSel kann mit bekannten elektronischen Mitteln wie der 
sog. -elektronischen Welle- erfolgen. 

Im z.B. Simulationsbetrieb ermittelten Fahrkurven der einzelnen 
Transport stuf en konnen flexibel gestaltet werden, insbesondere 
in Abhangigkeit der Teileumf ormung und der StoSellage. Als 
Vorteil ergeben sich daraus eine optimale Nutzung der 
Freiheitsgrade und durch zeitversetztes Umformen in den 
einzelnen Pressenstufen eine gunstige Verteiliing der 
Pressenantriebsenergie • 

Bei Verzicht auf eine Zwischenablage oder aus 
Teiletrcuisportgrfinden kann als zusatzliche Bewegung ein 
schwenken der Saugertraverse vorgesehen werden. Durch den 
einfachen Aufbau der vorgeschlagenen Transporteinrichtung ist 
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der Einbau der aoisatzlichen Schwenkbewegung ohne Probleme und 
- bei nur geringer Masseveranderung moglich. 

Die Anbaulage des Transport system ist variabel und kann z.B. 
oberhalb, als auch unterhalb der Teiletransportebene erfolgen. 
MaSnahmen zum Gewichtsausgleich, z^B, durch den Anbau von 
Zylindern, sowohl an dem eigentlichen Fahrschlitten, als auch 
am Transportarm fuhren zu einer Entlastung der Antriebe und der 
Bewegungsubertragungsmittel . Der durch den konstruktiven Aufbau 
der Presse vorgegebene Abstand der Umf ormstufen wird durch die 
schmale Bauf orm des Transportsystems nicht vergroSert . 
Anderseits konnen trotz dieser platzsparenden Bauf orm groiSe 
Transportwege problemlos mit geringer Masse und groSer 
Prazision ausgefuhrt werden. 

Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erf indung ergeben sich 
aus der nachf olgenden Beschreibung einer Prinzipdarstellung und 
von Ausfuhrungsbeispielen: 



Die 7 Figuren zeigen: 



Figur 1 Teilansicht einer GroSteilstuf enpresse mit in 

Standerbereich aoigeordnete Transfereinrichtungen 

Figur 2 Prinzipbild des Transportsystems mit 
zugeordneter Bewegungstabelle 

Figur 3 Ausfuhrungsbeispiel des Transportsystem 

Figur 4 Variante von Figur 3 mit anderem Anlenkpunkt 

Figur 5 Ein weiteres AusfClhrungsbeispiel mit 
Verzahnungsgetriebe 

Figur 6 Ein Ausfuhrungsbeispiel mit Zahnriementrieb 



Figur 7 



Variante von Figur 5 
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'^schreibiing dei;, Ausfuhrtmgsbeispiele 

In Figur 1 sind Bearbeitungsstationen bzw. Umf ormstufen einer 
GroEteilstufenpresse 1 dargestellt . Die erf indxingsgemSBe 
Transporteinrichtung 2 ist am Pressenstander 3 angeordnet. 
Beispielhaft ist das Transportsystem sowohl oberhalb als auch 
unterhalb der Transportebene montiert. In vereinfachter 
Darstellung sind unterschiedliche Transportstellungen 
erkennbar. So findet in Umformstufe 4 die Teileentnahme statt 
wahrend in Umformstufe 5 der das Werkzeugoberteil 6 tragende 
StoBel 7 nach erfolgter Umformiing vertikal auf warts fahrt. Das 
zugeordnete Transportsystem 2 be findet sich in seiner 
Parkstellimg. Die Ausfuhrung des Schwenk- bzw. Transportarmes 
13 kann in den verschiedensten Formen erfolgen, wie z.B. in der 
EP 0693 334 Al des Anmelders angegeben ist. 

Die Bewegungsablaufe des Transportsystems sind aus Figur 2 zu 
ersehen. Das Prinzipbild zeigt 2 Antriebe Al, A2 die Zahnrader 
8, 9 in eine Drehbewegung versetzen oder in Ruhestellung 
halten. Diese Zahnrader 8, 9 wirken auf Zahnstangen 10, 11 die 
durch den Zahnradantrieb vemrsacht eine entsprechende 
vertikale Bewegung ausfuhren. 

Der untere Teil der Zahnstangen 10, 11 wirkt gemeinsam auf das 
Zahnrad 12. Mit diesem Zahnrad 12 ist der Transportarm 13 
verbunden mit dem gemeinsamen Bewegungsmittelpunkt 26. Die 
Bewegungsablaufe des Transportarmes 13 sind aus Tabelle 14 zu 
ersehen. Dargestellt sind jedoch nur die Bewegxingen die sich im 
Antriebsfall durch gleiche Drehzahlen der Antriebe Al, A2 
ergeben • 

Wenn z.B. beide Antriebe Al, A2 mit gleicher Drehzahl rechts 
drehen, so bewirkt dieses uber den Antriebsstrang (8, 9, 10, 
11) ein rechts drehen des Zahnrades 12 und damit auch eine 
rechtsgerichtete Schwenkbewegung des mit Zahnrad 12 befestigten 
Transportarm 13. In der vertikalen (Y-)Achse findet in diesem 
Fall keine Bewegung statt. Eine Bewegungsuberlagerung , d.h. 
schwenken und vertikale Bewegung, wird z.B. durch Stillstand 
von Al und drehen von A2 erreicht. Wie aus der Tabelle 14 zu 
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€[&rsehen, ist duisph entsprechende Drehung oder Stillstand nur 
. der Antriebe Al, A2' jede beliebige prograiranierbare Fahrkurve in 
einer Ebene erreichbar. GroEe Transportwege sind mit dem 
Vorgeschlagenen probleralos ausfuhrbar. Die identischen 
Bewegungsabiaufe sind naturlich auch mit anderen 
Antriebskomponenten erreichbar. Werden z.B. Zahnrader 8, 9 xind 
Zahnstangen 10, 11 durch getrennt angetriebene Zahnriemen mit 
entsprechenden Zahnriemenscheiben ersetzt, so konnen exakt die 
gleichen Bewegungen gefahren werden, 

Ein Ausfuhrungsbeispiel zeigt Figur 3. 

Der aus Figur 2 bekannte Antriebsstrang ist mit gleichen 
Posit ionsnummern versehen. Als weiterer Antrieb ist ein 
Schwenkantrieb 15 vorgesehen der uber Parallelogrammgelenke 16 
die am Ende des Transportarmes 13 befestigte Sanger traverse 17 
um die Mittelachse 18 schwenken kann. Diese Bewegung ist dann 
erforderlich, wenn das durch die Saugnapfe 19 gehaltene Teil 20 
wahrend der Transportbewegung in Pressendurchlauf richtung 21 
eine Lageveranderung erhalten soli. Diese Lageanderung dient 
dazu unterschiedliche Situationen bei Teileentnahme und 
Teileeinlegen zu ermoglichen. Statt einer Gelenkeinheit konnen 
naturlich auch andere Bewegungsubertragungsmittel wie z.B. ein 
Zahnriementrieb verwendet werden. Zur Reduzierung der bewegten 
Massen kann der Schwenkantrieb 15 auch stationary z.B., 
zwischen den Antrieben Al, A2 angebracht werden. Die 
gewunschten Bewegungen der Saugert raver se 17 wurden dann uber 
eine Zahnstange auf ein Zahnritzel im Bewegungsmittelpunkt 26 
eingeleitet. Ist keine zusatzliche Verschwenkung der 
Saugert raver se 17 vorgesehen, kann der Schwenkantrieb 15 
entf alien. 

Zur Entlastung der Antriebselemente ist mit dem Transportarm 13 
ein Gewichtsausgleichszylinder 22 vorgesehen. Alle dem 
Transportarm 13 angehorigen Bauteile sind gemeinsam auf einem 
Schlitten 23 montiert. Der Schlitten 23 ist in einem 
Linearfuhrungssystem 24 gefuhrt und gelagert. Im Schlitten 23 
befindet sich auch eine nicht naher dargestellte Lagerung der 
Zahnstangen 10, 11. 
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D^rch die vorgesehlagene Anbauform ist es m6glich Schlitten 23 
. iind Fuhrung 24 in gewunschter Steif igkeit und Lange 
auszufuhren, ohne den Abstand der Umf ormstufen und damit den 
Transportschritt zu vergrofiern. Zur Reduzierung der 
Antriebsleistung der Antriebe Al, A2 und zur Entlastung der 
zugehorigen Getriebeelemente kann Gewichtsausgleichszylinder 25 
dienen der mit Schlitten 23 verbunden ist. 

Figur 4 zeigt eine Variante der Darstellung von dem unter 
Figur 3 beschriebenen Ausf uhrungsbeispiel . 

Geandert wurde insbesondere der Transport- bzw. Schwenkarm 13 
der jetzt ausgehend von dem Bewegungsmittelpunkt 26 im Pimkt 27 
des Parallelogramms 16 angreift. Bevorzugt liegt der Punkt 27 
auf der halben Strecke der Parallelogrammgelenke 16 und auch 
die Strecke 26 - 27 entspricht dieser halben Strecke. Durch 
diese Geometrie liegt die Mitte von Punkt 26 und die Mitte der 
Parallelogramm Querstrebe 20 auf einer waagerechten Linie, 
wodurch auch ein waagerechter Fahrweg gewahrleistet bzw. 
moglich ist. Wie bereits in der Prinzipfigur 2 dargestellt sind 
mit dem Antriebssystem jedoch auch alle beliebigen Fahrkurven 
in der Ebene realisierbar . Der Hubweg des Schlitten 23 
entspricht bei dieser Anordnung dem Hebehub der jeweiligen 
Pahrkurve . 

Im dargestellten Beispiel wirkt der Transportarm 13 wie ein 
Schwenkantrieb auf das die Sauger traverse 17 tragende 
Parallelogramm 16. 

Zur Erzielung der gewunschten Freiheitsgrade ist eine weitere 
Linear fuhrung 29 vorgesehen in dem der Schlitten eine 
Vertikalbewegung ausfilhrt. Am Schlitten 30 ist der obere Teil 
31 des Parallelogramm 16 angelenkt. In Wirkverbindxing mit 
Anlenkpunkt 31 kann ein Antrieb 32 vorgesehen werden der durch 
eine Schwenkbewegung, die uber das Parallelogramm 16 auf 
Saugertraverse 17 ubertragen wird, eine Teileverschwenkung 
erm5glicht. An Stelle des Parallelogramm 16 kann auch ein 
Einfachhebel verwendet werden und die Lage der Saugertraverse 
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3P7 wQrde iiber einen Schwenkantrieb in Verbindung mit einem 
. Zahnriemenantrieb ehtsprechend geregelt. 

Die in Figur 4 dargestellte Losxing kann mit geringen Massen 
ausgefuhrt werden und fuhrt gegebenenf alls durch Auftrennung 
der Vertikalbewegimg fur Zahnstangentrieb und Parallelogranun zu 
einer giinstigen Anbausituation, Die vorgeschlagenen 
Hebelverhaltnisse ergeben sehr einfach zu programmierende 
Fahrkurven . 

Figur 5 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel mit eiriem Linearantrieb 
40. Auf diese Zahnstange 33 wirkt ein Antrieb 34 durch ein 
Zahnrad 35. Die Zahnstange 33 ist mit Schlitten 36 verbunden 
und bei einer Drehbewegung des Antriebes 34 fuhrt der Schlitten 
36 eine Vertikalbewegung aus. Auf dem Schlitten 36 befindet 
sich eine Schwenkeinheit bestehend aus Antrieb 37, Ritzel 3 8 
und Zahnsegment 39. Aufgrund der gewunschten und programmierten 
Fahrkurve findet die erf orderliche Regelung von Linearantrieb 
40 und Schwenkantrieb 37 statt. Eine zusitzliche 
Teileverschwenkung wahrend dem Transportschritt kann durch 
Schwenkantrieb 41 durch Einwirkung auf das Parallelogramm in 
bereits erlauterter Weise erfolgen- Insbesondere die Ausfuhrung 
des Linearantriebes ist bei Figur 5 nur beispielhaft 
dargestellt und kann durch andere handelsubliche Komponenten 
wie Kugelrollspindel, Linearmotor usw. ersetzt werden. 

Anstelle der Zahnstangentriebe ist in Figur 6 die bereits xinter 
Figur 2 erwahnte Ausfiihirung mit Zahnriementriebe dargestellt. 
Mit den Antrieben Al, A2 sind Zahnriemenscheiben 42, 43 
verbunden, die als Bewegungsubertragung auf Zahnriemen 44, 45 
wirken. Die Zahnriemen 44, 45 tragen doppelseitig das 
Zahnprofil, wodurch das ^uSere Zahnprofil dann auf Zahnrad 12 
einwirkt. Der komplette Zahnriementrieb besteht dann noch aus 
Umlenk- und F^lhrungs zahnriemenscheiben 46, 47 und 48. 

Der durch die Antriebe Al, A2 in Wirkverbindung mit dem 
Zahnriementrieb auf den Transportarm 13 erreichte 
Bewegungsablauf ist vdllig identisch, wie insbesondere unter 
Figur 2 dargestellt. 
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Eine weitere Ausfuh'rungsvariante wird in Figur 7 vorgeschlagen. 
Zur Erzielung der gewunschten Fahrkurven ist ein Hebeantrieb 49 
und ein Schwenkantrieb 50 in geraeinsamer beweg\ingsuberlagerter 
Fiinktion oder als einzel angetriebene Bewegimg vorgesehen. In 
gunstiger Anordnung ist der Hebeantrieb 49 stationar, z.B. am 
Pressenstander, angebracht, wodurch die zu beschlexinigenden 
Massen reduziert werden. Beispielhaft wirkt der Hebeantrieb 49 
uber ein Zahnritzel 51 auf eine Zahnstange 52. Die 
translatorische Bewegimg ubertragt die Zahnstange 52 auf einen 
Schlitten 53 • Schlitten 53 ist uber Puhrungselemente 54 in 
Fuhrung 55 vertikal verschiebbar gelagert. 

Auf Schlitten 53 ist Schwenkantrieb 50 befestigt der uber 
Zahnritzel 56 und Zahnrad 57 den Schwenkhebel 13 antreibt. Der 
Schwenkhebel 13 ist ahnlich wie in Figur 4 an dem Antriebshebel 
59 angelenkt und es gel ten auch die in Figur 4 beschriebenen 
bevorzugten geometrischen und kinematischen Verbal tnisse. 

Die Aufnahme fur das eigentliche Werkstuckspannsystem, z.B, 
Saugerbalken oder Greifer, ist mit 60 bezeichnet. Sollte eine 
Lageveranderung des Werkstuckes, aufgrund unterschiedlicher 
Entnahme- und Einlegepositionen, erforderlich sein ist die 
Aufnahme 60 \im den Drehpunkt 61 schwenkbar. Die Schwenkbarkeit 
wird geregelt uber den Antrieb 62 der in Wirkverbindung mit 
Riemenscheibe 63 xind Zahnriemen 64 die mit der Schwenkachse 
verbundene Riemenscheibe 65 antreibt, Der in Fuhrungen 55 
vertikal verfahrbare Schlitten 66 dient zur Lagerung des 
Antriebshebel s 59 und des Antriebes 62. 

Die Erfindung ist nicht auf das beschriebene und dargestellte 
Ausfuhrungsbei spiel beschrankt. Sie xamfaSt auch alle 
fachmannischen Ausgestaltungen im Rahmen des geltenden 
Anspruches 1. 

Moglich ist auch die Verwendting von Verbindungswellen, 
ausgehend von den jeweiligen Antriebsdrehpunkten, quer zur 
Teiletransportrichtxing um 2 Transport systeme mechanisch 
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• itiiteinander zu kuppeln zum Zwecke der Synchronisation und/oder 
. der Mdglichkeit die'Zahl der Antriebe zu reduzieren. 
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34 Antrieb 
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45 Zahnriemen 
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55 Puhrungen 

56 Zahnritzel 

57 Zahnrad 

59 Antriebshebel 

60 Aufnahme 

61 Drehpunkt 

62 Antrieb 

63 Riemenscheibe 

64 Zahnriementrieb 

65 Riemenscheibe 

66 Schlitten 
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Anspruche : 

1. Einrichtung ziiin Transportieren von Werkstucken in einer 
Presse, PressenstraSe, Grofiteil-Stuf enpresse oder dergleichen, 
wobei eine Bearbeitungsstation (4, 5) wenigstens eine, das 
Werkstuck transportierende unabhangige Transporteinrichtung (2) 
zur Durchfuhrung einer zweiachsigen Transportbewegung aufweist, 
dadurch gekennzeichnet, daS die Transporteinrichtung (2) ein 
Antriebssystem fur einen Schwenk- bzw. Transportarm (13) 
umfafit, welches wenigstens einen stationaren Antriebsmotor (Al, 
A2, 8; 9, 34, 49) besitzt, die jeweils auf ein 
Bewegungsubertragungsmittel (10, 11, 33, 39, 44, 45, 52, 57) 
einwirken, wobei eine Regelung der Drehrichtung und der 
Drehgeschwindigkeit bzw. Stillstand der Antriebsmotoren eine 
abgestimmte Bewegung der Bewegungsubertragungsmittel (10, 11, 
33, 39, 44, 45, 52, 57) bewirken und mittels einer 
Bewegungsuberlagerxing eine beliebige prograininierbare Fahrkurve 
des Schwenk- bzw. Transportarms (13, 16, 58, 59) einstellbar 
ist • 

2 • Einrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet , daS 
der Schwenk- bzw. Transportarm (13) an einem Schlitten (23, 36, 
53) mit Linearfuhrungen (24, 54, 55) gelagert und mit einem 
Parallelogrammgelenkarm (16) oder Antriebshebel (59) versehen 
ist. 

3. Einrichtung nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekennzeichnet, 
das die Bewegungsubertragungsmittel (10, 11, 33, 39, 52, 57) 
zur Durchfuhrung einer Langsbewegung und insbesondere einer 
Hub- bzw. Senkbewegung eines Lager schl it tens (23, 53) fur den 
Schwenk- bzw. Transportarm (13) als Zahnstangenantrieb (8-12, 
33 - 35, 37 - 39, 51, 52, 56, 57) ausgebildet ist, 

4. Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, daS eine Langsbewegung und insbesondere 
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eine Hub- bzw. Senkbewegung des Lagerschlittens (23) filir den 
' Schwenk- bzw, Transpbrtarm (13) mittels zwei parallel 
angeordneten Zahnstangen (10, 11) erfolgt, die von den 
stationaren Antriebsmotoren (Al, A2) antreibbar sind. 

5. Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet , dafi zwei parallel angeordnete 
Zahnstangen (10, 11) Oder dergleichen gemeinsam auf ein 
Antriebszahnrad (12) fur den Schwenk- bzw. Transportarm (13) 
einwirken, derart, daS eine Hub- bzw. Senkbewegung eines 
Tragschlittens (23) und/oder eine Drehbewegung eines an dem 
Tragschlitten (23) gelagerten Schwenk- bzw, Transportarras (13) 
einstellbar ist. 

6. Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet , daS der Schwenk- bzw. Transportarm (13) 
ein Parallelogrammgelenk (16) umfaSt, welches vorzugsweise 
endseitig eine vorzugsweise schwenkbare Saugertraverse (17) zur 
Werkstuckhalterung aufweist. 

7. Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet , daS die Schwenkbewegung des Schwenk- 
bzw. Transportarms (13) auf einen Parallelogrammgelenkarm (16) 
ubertragbar ist. Welches seinerseits endseitig einen 
Piihrungsschlitten (30) in einer vertikalen Linearfuhrung (29) 
aufweist und welches gegenuberl legend zum Fuhrungsschlitten 
(30) eine Saugertraverse (17) fur eine Teilaufnahme tragt, 
wobei der Schwenk- bzw. Transportarm (13) vorzugsweise mittig 
am Parallelogrammgelenkarm (16) angelenkt ist und wobei 
vorzugsweise die Lange des Transportarms (13) etwa die halbe 
Lange des Gelenkarms (16) aufweist. 

8. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daS 
dem Parallelogrammgelenkarm (16) oder Antriebshebel (59) ein 
Verstellantrieb (15, 32, 62 - 65) als Schwenkantrieb fur die 
Saugertraverse (17) zugeordnet ist. 

9. Einrichtung nach einem der verwendeten Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, da& die Hub- bzw. Senkbewegung des 
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Lager schl it tens '(23, 36) fur den Schwenk- bzw, Transportarm 
(13) und/oder die Verstellbewegung des Parallelograiran- 
gelenkarms (13, 16) mittels wenigstens eines 
Gewichtsausgleichszylinders (22, 25) unterstutzt ist, 

10. Die Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet , daS die Bewegung des Lagerschlittens 
(36, 53) fur den Schwenk- bzw. Transportarm (13) mittels eines 
Zahnrad/Zahnstangenantrieb (33 - 35, 49, 51, 52) erfolgt, wobei 
die Schwenkbewegung des Schwenk- bzw. Transportarms (13) 
mittels eines separaten SchwenJcantriebs (37 - 39, 50, 56, 57) 
erfolgt . 

11. Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, daS der Zahnstangen-Zahnradantrieb 
durch einen Spindelantrieb rait Gewindespindel und 
Ubersetzungsgetriebe ersetzt ist. 

12. Einrichtung nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, daS 
die Bewegungsubertragungsmittel (10, 11, 33, 39) zur 
Durchfuhrung einer Langsbewegung und insbesondere einer Hub- 
bzw. Senkbewegung eines Lagerschlittens (23) fur den Schwenk- 
bzw. Transportarm (13) als Zahnriemen (42 - 48) ausgebildet 
ist. 

13. Einrichtung nach Anspruch 11 oder 12, dadurch 
gekennzeichnet, daJS zwei parallel angeordnete Zahnriementriebe 
(42 - 48) Oder dergleichen gemeinsam auf ein Antriebszahnrad 
(12) fur den Schwenk- bzw. Transportarm (13) einwirken, derart, 
dais eine Hub- bzw. Senkbewegung eines Tragschlittens (23) 
und/oder eine Drehbewegung eines an dem Tragschlitten (23) 
gelagerten Schwenk- bzw. Transportarms (13) einstellbar ist. 
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0 DEMANDE DE BREVET EUROPEEN 

@ Num6roded6p6t: 84400114.9 ®lnt.CI.':B 21 D 43/10 
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0 Demandeur: AUTOMOBILES CITROEN 
62 Boulevard Victor-Hugo 
F-92200 Neuilly-sur-Seine(FR) 

0 Demandeur: AUTOMOBILES PEUGEOT 
75, Bvenue de la Grande Arm§e 
F-75116Paris|FR) 

0 Inventeur: Biannic, RenS Joseph 
14, Rue du Coteau Orgeres 
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0 Chargeur-extracteur de pieces a un seul moteur de commande. 

0 Le chargeur-extracteur de pieces comporte un dispositif 
de prehension propre h saisir une pi^ce, un moteur unique 
monte fixe sur un bdti pour d^ptacer le dispositif de 
prehension, un premier levier (16) caiS sur un arbre (4) 
solidaire en rotation de I'arbre du moteur, un second levier 
(22) dont une premiere extremity est articul6e sur le premier 
levier, est sur la seconde extr^mit^ duquel est articuie le 
dispositif de prehension (25), des moyens reliant les deux 
leviers (18) et (22) de fa^on que le mouvement de pivotement 
du premier levier (16) engendre un mouvement de pivote- 
ment du deuxieme levier (22) et des moyens pour que le 
dispositif de prehension (25) reste paralieie d lui-meme 
quand les deux leviers pivotent. 

Les deux leviers (16) et (22) sont relies Tun e I'autre par 
des moyens comprenant un ptanetaire (17) monte k rotation 
autour de I'arbre (4) portent le premier levier (16), un satellite 
(18) monte libre en rotation sur le premier levier (16), un 
pignon d'extremite (19) dont I'axe est solidaire en rotation du 
second levier (22) et qui est egalement monte libre en 
rotation sur le premier, et des moyens k came reliant ie 
ptanetaire (17) i I'arbre du moteur. 
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Chargeur-extracteur de piSces a un seul moteur de commande. 

La prfisente invention concerne les chargeurs-extracteurs de pi&ces 
comportant un dispositif de prehension propre a saisir une piSce. . 
Ces chargeurs-extracteurs sent utilises pour d§placer despiSces/ 
telles que des t51es^ par exemple d'une presse h une autre pour 
5 des operations d'emboutissage. 

Le dispositif de prehension doit pouvoir §tre d§plac6 aussi bien. 
dans une direction horizontale que dans une direction ver.ticale, 
ou encore dans une direction inclinSe 3 la fois par rapport 3 un 
plan horizontal et par rapport h la verticale. A ce.t effet, dans 

10 la plupart des chargeurs-extracteurs actuellement utilises, le dis- 
positif de prehension est port§ par un coulisseau qui est mobile 
verticalement par rapport a un chariot lui-meme mobile horizontal . 
lement par rapport 3 un bati fixe. II est alors nScessaire le plus 
souvent de prevoir deux moteurs ind^pendants, I'un pour coiranand^r . 

15 le dSplacement du coulisseau par rapport au chariot, I'.autre pour:, 
conunander le d§placement de ce chariot par rapport au bati fixe. 

Le GB-A- 2. 022,047 decrit un appareil de manipulation de pidces 
qui comporte un dispositif de prehension propre a saisir une piece, 
tin moteur unique monte fixe sur un bati pour deplacer .le dispositif 
20 de prehension, un premier levier caie sur un arbre solidaire en 
rotation de 1' arbre du moteur, un second levier dont une premiere 
extremite est articuiee sur'le premier levier, et sur la seconde 
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' ' extrSmitg duquel est' articulfe le dispositif de prShension^ des 
moyens reliant les deux leviers de fa9on que le mouvement de pivo- 
tement du premier levier engendre un mouvement de pivotement du 
deuxiime levier et des moyens pour que le dispositif de prehension 

5 reste parallSle 3 lui-m§me quand les deux leviers pivotent. Mais 
cet appareil ne permet pratiquement que d'obtenir \me trajectoire 
rectiligne pour le dispositif de prehension. 

La pr§sente invention a pour objet un chargeur-^extracteur de pie- 
ces dans lequel le dispositif de prehension pent au contraire avoir 
10 une trajectoire quelconque. 

Ce chargeur-extracteur est caracterisS en ce que les deux leviers 
sont reli§s I'un a 1' autre par des moyens comprenant un plan§taire 
montS S rotation autour de I'arbre portant le premier levier / un 
satellite montS libre en rotation sur le premier levier, un pignon 

15 d'extr§mite dont.l'axe est solidaire en rotation du second levier 
et qui est §galement mont§ libre en rotation sur le premier, et 
des moyens Sl came reliant le plan§taire 3 I'arbre du moteur. En 
choisissant convenablement la forme de la ou des cames, on peut 
obtenir n'importe quelle trajectoire dSsir§e pour le dispositif de 

20 prehension. 

Dans un mode de realisation particulier de 1' invention, les deux 
leviers ont mfime longueur et le pignon d'extremite a un diam&tre 
primitif, moitie de celui du planetaire. Dans ce cas, quand le 
planetaire est fixe, le second levier pivote par rapport au pre-- 

25 mier levier d'un angle double de celui dont pivote le premier le- 
vier et la seconde extremite du second levier ainsi que le dispo- 
sitif de prehension ont un mouvement de translation rectiligne qui 
peut, en particulier, etre horizontal si le charge ur est convena- 
blement oriente. II suffit alors de maintenir fixe le planetaire 

30 quand on desire que le dispositif de prehension se deplace horizon- 
talement et de faire pivoter ce planetaire quand la trajectoire du 
dispositif de prehension doit Stre differente, par exemple verti- 
cale, 

Le planetaire peut §tre solidaire d'xm fourreau mont§ libre en ro- 
35 tation autour de I'axe de pivotement du premier levier et relie 
par \in syst§me a came S I'arbre du moteur. 

Dans un mode de realisation particulier, deux cames sont caiees 
sur I'arbre portant le premier levier et coopSrent chacune avec 
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flx&S Sur un in§ine arbr§ pivotant et disposes de part et d* autre 
. du plan passant par leur axe de pivotement et I'axe de pivotement 
du premier levier, et un troisiSme levier auxiliaire fix§ sur le 
mSme arbre que les deux premiers porte un galet engagg dans une 
5 fourchette solidaire du fourreau. 

Les moyens pour maintenir parall&le S lui-meme le dispositif de 
prehension peuvent Stre constitu6s par un ensemble de parallSlp- 
grammes articul6s. 

On a dgcrit ci-aprSs, 5 titre d'exemple non limitatif/ un mode de 
10 realisation d'un chargeur-extracteur selon 1' invention, avec r§f§- 
rence aux dessins annexes dans lesquels : 

La Figure 1 est une vue en coupe transversale du chargeur; 
La Figure 2 est une vue en §l§vation de 1' ensemble du char- 
geur; 

15 La Figure 3 est une vue suivant la flSche F de la Figure 1, 

le second levier n"etant pas represents ; 
La Figure 4 est une vue en elevation du syst&me de cames; 
La Figure 5 montre en elevation la course du dispositif de 
prehension. 

20 Tel qu'il est represente au dessin, le chargeur-extracteur de ]^ig- 
ces est commande par un seul moteur asservi programmable 1* Ce mo- 
teur est couple 3 un reducteur 2 et 1' ensemble est porte par un 
bSti 3. L' arbre de sortie 4 du reducteur 2 est monte pivotant par 
I'intermediaire de roulements 5 dans un fourreau 6 qui est lui- 

25 mfime monte pivotant dans lebSti 3 par 1 * intermediaire d'un roule- * 
ment 7. 

Sur 1' arbre 4 sont caiees deux cames 8a et 8b sur lesquelles sont 
en appui deux galets 9a et 9b portes par des leviers lOa et 10b. 
Ces leviers sont fixes sur un arbre 11, de part et d" autre du plan 
30 passant par les axes des arbres 4 et 11, sur cet arbre 11, qui est 
monte pivotant dans le bSti 3 par 1 ' intermediaire des roulements 
12, est caie un troisidme levier 13 qui porte 3 son extremite un 
galet 14 engage dans une fourchette 15 solidaire du fourreau 6. 

Sur 1* extremite du fourreau 6 qui fait saillie i l'ext6rieur du 
35 bati 3, est monte pivotant un bras creux 16 sur lequel est fixe 
1' arbre 4. L' extremite du fourreau 6 porte un pignon 17. qui est 
relie par un pignon intermediaire 18 & un pignon 19, les axes 20. 
21 des pignons 18 et 19 etant portes par le bras 16. Le diaraStre 
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\que/ lorsque ce dernier pivote, alors que le bras 16 est fixe, le 
III ^ . •* 

pignon 19 pivobe dans le in§me sens, mais d'un angle double^ 

Sur I'axe 21 du pignon 19 est fixi un bras 22 qui est articul§ en 
23 sur un support 24 pour un dispositif de prehension 25; la dis- 
5 tance entre I'axe 23 et I'axe 21 du pignon 19 est §gale 3 la dis- 
tance entre cet axe 21 et I'axe de I'arbre 4, 

Sur I'axe 21 est inont§ pivotant un support 26 qui porte deoix bras 
27 et 28 situ§s d'un mSme c6t6 par rapport au bras 16, mais de 
part et d' autre du plan P passant par I'axe 21 et I'axe de I'arbre 

10 4 (voir Figure 3) . Ces bras sont reli§s par deux bielles de xnSme 
longueur 29 et 30 S deux bras 31 et 32, ggalement situSs d'un mSme 
c5te par rapport au bras 16, mais situ§s de part et d' autre du 
plan ?• Les bras 27 et 28 ont respectivement mSme longueur que les 
bras 31 et 32. Dans ces conditions, la bielle 29, les bras 27 et 

15 31 et le plan P constituent un premier parallfelogramme articul§ 

alors que la bielle 30, les bras 28 et 32, et ce plan P constituent 
iin second parallfelogramme articul§, de sorte que le support 26 con-* 
serve une orientation fixe lorsque le bras 16 pivote avec I'arbre 4. 

Par ailleurs, le support 26 porte un trois§me bras 33 qui est re- 
20 lig au support 24 par un tirant 34 parallSle au levier 22 et arti- 
culg en 35 sur le bras et en 36 sur ce support, le pivot 35 Stant 
situe dans le m§me plan horizontal que I'axe 21. La distance entre 
les axes 35 et 36 est egale a la distance entre les axes 21 et 23 
de sorte que le levier 22 et le tirant 34 constituent les Elements 
25 d'un parallelogramme articul§. Dans ces conditions, comme le sup- 
port 26 a une orientation fixe, il en est de mSme du support 24; le 
dispositif de prehension est ainsi horizontal, et le reste quelle 
que soit la trajectoire de I'axe 23, tout en d§crivant lui-mSme 
metrajectoire parall&le a celle de cet axe 23- 

30 Dans I'exemple de realisation de la Figure 4, les deux cames 9a et 
9b ont des profils sym§triques par rapport au plan vertical passant 
par I'axe de I'arbre 4. Chacun de ces profils comporte une partie 
37a ou 37b qui est circulaire et s'§tend sur un angle ici un peu 
superieur d 90**. Cette partie circulaire est reliee par une rampe 

35 38a ou 38b i une autre partie circulaire 39a ou 39b de faible lon- 
gueur. Du c5te oppose S la rampe par rapport a la partie 37a ou 37b, 
la came comporte un creux 40a ou 40b. 

Dans la position representee au dessin, les deux galets 9a et 9b 
sont au contact des parties circulaires 37a et 37b des cames dp 
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sorte que les deux l^e vie r;s 10a et 10b restent immobiles lorsque 
I'arbre 4 pi vote; il en est done de in§me du levier 13, de la four- 
chette 15 et du fourreau 6. 

Lorsque I'arbre 4 a pivptg d'un certain angle, par exemple dans le 
5 sens des aiguilles d'une.montre au dessin, la rampe 38b de la came 
8b vient rencontrer le galet 9b alors que le creux 40a de la came 
8a vient en regard du galet 9^, La rampe 38b repousse le galet 9b 
de sorte que les leviers lOa, 10b et 13 pivotent autour de I'axe 
de I'arbre 11 dans le sens contraire 5 celui des aiguilles d'une 
10 montre. Le levier 13 entratne la fourchette 15 et le fourreau 6 
qui pivotent dans le se.ns des aiguilles d'une montre. 

Inversement si I'arbre 4 a pivotg d'un certain angle dans le sens 
contraire S celui des aiguilles d'une montre, la rampe 38a de la 
came 8a. vient rencontrer le galet 9a et le fourreau 6 pivote dans 
15 le sens contraire a celui des aiguilles d'une montre. 

En definitive, lorsque I'arbre 4 pivote a partir de I'une de ses 
positions extrSmes, le fourreau 6 pivote, puis reste immobile vm 
certain temps, et reprend ensuite son mouvement dans le mfime sens 
jusqu'a ce que I'arbre 4 ait atteint son autre position extrfeme. 

20 Le fonctionnemeht du chargeur-extracteur qui vient d'Stre dScrit 
est le suivant, en siipposant que les bras 16 et 22 sont tous deux 
verticaux. Lorsque I'arbre 4 pivote alors que les galets 9a et 9b 
sont au contact des parties circulaires 37a et 37b des cames 8a et 
8b et que le fourreau 6 est par suite immobile, il entralne le 

25 bras 16, Le pignon 18 constitue uri satellite du pignon 17 qui est 
fixe, et entraine le pignon 19. Du fait des rapports des diamStires 
primitifs des pignon s 17 et 19, le pignon 19 tourne d'un angle 
double Si celui dont pivote le pignon 17. Comme la longueur du bras 
22 est ggale ^ celle du bras 16, I'axe 23 et par suite le disposi- 

30 tif de prehension 25 se d§placent dans une direction perpendicu- 
laire S la direction initiale des bras 16 et 22, c'est-a-dire ho- 
rizontalement. L'axe 23 se dfiplace par exemple vers D I la Figu- 
re 5. 

Lorsque le fourreau 6 se met a pi voter, le plangtaire 17 pivote 
35 dans le m§me sens que le bras 16, mais S une Vitesse infgrieure 3 
celle du bras. Par suite, le bras. 22 continue de pivoter par rap- 
port au bras 16, mais d'un angle inf§rieur au double de celui dont 
pivote ce bras 16. L'axe 23 se dSplace vers le bas et il en est de 



- 6 - 



0114774 



10 



le prof il de la tampe. 38a ou 38b de la came 8a ou 8b il est faci- 
le d'obtenir pour I'axe 22, par exemple, une trajectoire courbe 
D E se raccordant 3 une trajectoire verticale E F. 
Si, a partir d' une position dans laguelle les deux bras 16 et 22 
gtaient tous deux verticaux, on fait pi voter I'arbre 4 en sens 
contraire, I'axe 23 se d§place vers C. Lorsgue le fourreau va se 
mettre a pivoter, I'axe 23 et le dispositif de prghension 25 vont 
se dgplacer vers le bas. Par un choix convenable du profil, de la 
rampe de la seconde came, on peut obtenir pour I'axe 23, par exem- 
ple une trajectoire courbe C B se raccordant S une trajectoire ver- 
ticale B A. La trajectoire totale de I'axe 23 a la forme d'un U 
renvers§. 

Mais, d'une fagon plus g§n§rale, on peut en jouant sur les profils 
des cames et/ou sur la longueur du bras 16 et sur celle du bras 22, 

15 obtenir toute trajectoire de forme dgsir§e. 

Le moteur asservi 1 permet de programmer des arrets a n'importe 
quel point de la trajectoire. Dans I'exeraple de r§alisation repre- 
sents, on peut obtenir une trajectoire en U renvers§ si les fins 
de course sent programmges entre A et B, et entre E et F. La par- 

20 tie horizontale de la trajectoire a une longueur fixe pour un ap- 
pareil donnS, mais les parties verticales de la trajectoire ont 
des longueurs modifiables et prograramables . Ces deux parties ver- 
ticales peuvent done Stre de longueurs §gales ou in§gales. On peut 
§galement obtenir une trajectoire en L si I'un des points d'arrSt 

25 est compris entre C et D, et 1' autre entre A et B, ou bien entre 
E et F; dans ce cas les longueurs des deux parties horizontale et 
verticale sent modifiables et programmables . On peut enfin obtenir 
une simple trajectoire horizontale si les deux fins de course sont 
entre C et D, la trajectoire §tant alors programmable en longueur 

30 et en position. 
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1.. Chargeur-extracteur de 'pi&ces comportant un dispositif de pre- 
hension propre Sl saisir une pifece^ un moteur unique inont§ fixe sur 
un bati pour d§placer le dispositif de prehension, un premier le- 
vier (16) calS sur un arbre (4) solidaire en rotation de I'arbre 
5 du moteur, un second levier (22) dont une premi&re extr§mitg est 
articulSe sur le premier levier, et sur la seconde extrSmitg du- 
quel est articul§ le dispositif de prehension (25) , des moyens re- 
liant les deux leviers (16) et (22) de fa?on que le raouvement de 
pivotement du premier levier (16) engendre un mouvement de pivote- 
10 ment du deuxSme levier (22) et des moyens pour que le dispositif 
de prehension (25) reste parallSle S lui-m§me quand les deux le- 
viers pivotent, 

caracterise en ce que les deux leviers (16) et (22) sont relies 
I'un a 1' autre par des moyens comprenant un planetaire (17) monte 

15 Sl rotation autour de I'arbre (4) portant le premier levier (16), 
un satellite (18) monte libre en rotation sur le premier levier 
(16), un pignon d'extremite (19) dont I'axe est solidaire en rota- 
tion du second levier (22) et qui est egalement monte libre en ro- 
. tation sur le premier, et des moyens & came reliant le planetaire 

20 (17) 3 I'arbre du moteur. 

2. Chargeur-extracteur selon la revendication 1, dai\s lequel les 
deux leviers (16) et (22) ont mSme longueur, 

caracterise en ce que le pignon d'extremite a un diarafetre primi- 
tif, moitie de celui du planetaire. 

25 3. Chargeur-extracteur selon la revendication 1 ou 2, 

caracterise en ce que le planetaire (17) est solidaire d'un four- 
reau (6) monte libre en rotation autour de I'axe de pivotement du 
premier levier (16) et relie par les moyens 3 came h I'arbre du 
moteur. 

30 4. Chargeur-extracteur selon la revendication 3, 

caracterise en ce que deux cames (8a) et (8b) sont caiees sur I'ar 
bre (4) portant le premier levier (16) et coopSrent chacune avec 
un galet porte par uh levier auxiliaire (10a) ou (lOb) , les deux 
leviers etant fixes sur un mSme arbre (11) et disposes de part et 

35 d' autre du plan passant par leur axe de pivotement et I'axe de pi- 
votement du premier levier (16) et en ce qu'un troisi&me levier 
auxiliaire (13) fixe sur le meme arbre (11) que les deux premiers 
porte un galet (14) engage dans une fourchette (15) solidaire du 



fourreau (o). 

p. Chargeur-extracteur selon I'une des revendi cations prScgden- 
tes , • 

caractgrisS en ce que les inoyens pour maintenir parallSle 3 lui- 
roSme le dispositif de pr§hension sont constituSs par un ensemble 
de parallSlograimnes articulSs- 
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